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摘要 : 针对 空间 运动 目标 检测 易 受 光照 、 云 层 等 因素 的 干扰 ， 导致 在 没有 出 现 运动 目标 
的 情况 下 ， 错 误 地 判断 为 检测 到 运动 目标 ， 设 计 了 一 种 改进 的 帧 差 算 法 ， 把 帧 差 法 和 背景 减 
除法 相 结合 ， 周 期 性 地 把 当前 帧 更 新 为 背景 帧 。 先 对 待 检 测 图 像 进行 二 值 化 处 理 ， 有 效 消 除 
了 光照 、 云 层 等 噪声 因素 ， 并 且 强 化 了 空间 目标 的 图 像 ， 然后 通过 帧 差 法 检测 出 空间 目标 。 
实验 表明 ， 该 方法 有 效 降 低 了 空间 运动 目标 的 误 判 率 ， 改 进 的 算法 不 需要 把 每 一 帧 图 像 作为 
背景 帆 ， 提 高 了 运行 速度 ， 也 不 需要 对 背景 进行 统计 建 模 ， 简 化 了 背景 的 建立 过 程 ， 算 法 允 
于 实现 ， 操 作 简 单 ， 资 金 投 入 少 ， 灵敏 度 高 ， 具 有 较 高 的 实用 价值 。 
关键 词 : UDEGR; 空间 目标 ; 运动 目标 检测 ; 二 值 图 ; 背景 减 除法 
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= 光学 观测 是 空间 目标 观测 的 重要 手段 ， 空 间 目 标的 自动 检测 和 跟踪 是 空间 目标 检测 的 关键 技术 。 


o 运动 目标 检测 的 正确 性 直接 关系 到 空间 目标 的 自动 识别 、 定 位 和 编目 精度 以 及 望远镜 的 运行 效率 ， 通 
= 过 自动 检测 ， Wl MM s 对 空间 目标 检测 和 空间 科学 研究 具有 重大 意义 。 帧 
a 差 法 可 以 用 于 空间 运动 目标 的 检测 ， 是 一 种 简单 、 易 于 实现 的 算法 ， 通 过 视频 序列 中 前 后 两 帧 图 


像 的 像素 值 做 差 运算 来 判断 是 LENM. 首先 对 第 大 帧 及 第 k1 帧 图 片 进行 平滑 去 噪 ， 再 做 由 
差 法 处 理 ， 用 第 大 帧 图 片 减 去 第 大 1 帧 图 片 ， 得 到 一 个 值 ， 用 这 个 值 和 预先 设 定 的 阔 值 ! 进行 比较 ， 若 
该 值 大 于 1， 表示 检测 到 运动 目标 ， FERIA, 表示 没有 出 现 运动 目标 。 但 帧 差 法 受 光照 、 云 层 等 
因素 变化 的 影响 ， 虽 然 没 有 出 现 运动 目标 ， 由 于 光照 、 云 层 等 因素 的 变化 ， 导 致 帧 序列 中 图 像 像素 值 
发 生 巨大 变化 ， 从 而 使 得 帧 差 值 大 于 /， 这 样 会 误 判 为 出 现 了 空间 运动 物体 。 

为 了 在 一 定 程度 上 降低 光照 、 云 层 等 噪声 因素 对 算法 的 影响 ， 提 高 空间 目标 检测 的 精确 度 ， 研 究 
:一 结合 opencv 技术 、 帧 差 法 和 背景 减 除法 ， 设 计 了 一 m 在 帧 差 运算 前 先 把 前 景 帧 和 
背景 帧 二 值 化 ， 然 后 再 做 帧 差 运算 ， 降 低 噪 声 因素 的 影响 ， 提 高 算法 的 正确 性 和 可 靠 性 ， 在 此 基础 
上 ， 还 实现 了 运动 目标 检测 的 自动 报警 和 提示 功能 。 


| 运动 目标 检测 


运动 目标 检测 通常 有 3 种 方法 : JEDE. FRR AAMA, CEA UL. 

光 流 法 的 主要 任务 是 计算 光 流 场 ， 即 在 适应 的 平滑 约束 性 条 件 下 ， 根 据 图 像 序列 的 时 空 梯 度 估算 
运动 物体 场 ， 通 过 分 析 运 动物 体 的 变化 对 运动 目标 和 场景 进行 分 割 。 光 流 法 的 优点 在 于 光 流 不 仅 携 带 了 
物体 的 运动 信息 ， 而 且 还 携带 了 有 关 景 物 三 维 结构 的 丰富 信息 ， 它 能 够 在 不 知道 场景 的 任何 信息 的 情况 
下 ， 检 测 出 运动 对 象 光 流 法 的 缺点 是 计算 方法 相当 复杂 ， 计 算 量 巨大 ， 不 能 满足 实时 的 要 求 ” 。 

背景 减 除法 是 在 检测 场景 确定 后 ， 建 立 一 张 场景 的 图 片 作为 背景 图 ， 接 下 来 使 用 当前 所 获得 的 图 
像 和 背景 图 对 比 ， 也 就 是 用 当前 图 像 和 背景 图 做 减法 运算 ， 相 减 后 结果 接近 0， 说 明 当 前 图 像 和 背景 
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图 像 几乎 一 致 ， 也 就 是 没有 运动 目标 进入 ; 相 减 后 结果 很 大 ， 说 明 当 前 图 和 背景 图 差异 很 大 ， 也 就 是 
有 运动 目标 进入 。 背 景 减 除法 的 优点 是 算法 简单 ， 易 于 实现 ， 在 背景 已 知 的 情况 下 ， 检 测 出 的 运动 目 
标的 位 置 精确 ， 速 度 快 ， 实 时 性 好 。 背 景 减 除 法 的 缺点 是 容易 受 环境 、 光 线 、 天 气 变 化 等 影响 ,一旦 
实际 背景 有 变化 就 会 影响 检测 结果 六 。 

帧 差 法 是 对 相 邻 两 帧 的 图 像 进行 差分 ， 并 设 定 一 个 冰 值 ， 认 为 差分 结果 大 于 浆 值 的 像素 点 就 是 运 
动 目标 。 帧 差 法 的 缺点 是 对 环境 噪声 较为 敏感 ， 阔 值 的 选择 相当 关键 ， 选 择 过 低 不 足以 抑制 图 像 中 的 
噪声 ， 过 高 则 忽略 了 图 像 中 有 用 的 变化 。 帧 差 法 的 优点 在 于 算法 简单 、 计 算 量 小 、 实 时 性 高 ， 在 目标 
检测 中 比较 常用 。 

1.1 图 像 二 值 化 

帧 差 法 虽然 容易 实现 ,但 容易 受到 光照 、 品 声 等 因素 的 干扰 ， 使 得 在 没有 运动 目标 的 情况 下 误 判 
为 出 现 运 动 目 标 ， 若 将 图 像 二 值 化 ， 则 能 有 效 削 弱 噪 声 干扰 、 从 而 提高 空间 运动 目标 检测 的 准确 度 。 

图 像 二 值 化 就 是 把 彩色 图 像 、 灰 度 图 像 等 转换 为 只 有 两 种 像素 值 的 黑白 图 像 ， 即 为 二 值 图 。 这 样 有 
利于 对 图 像 做 进一步 处 理 ， 图 像 的 集合 性 质 只 与 像素 值 为 0 或 255 的 点 的 位 置 有 关 ， 不 再 涉及 像素 的 多 
级 值 ， 使 处 理 变 得 简单 ， 而 且 数 据 的 处 理 和 压缩 量 小 。 为 了 得 到 理想 的 二 值 图 像 ， 一 般 采 用 封闭 、 连 通 
的 边界 定义 不 交付 的 区 域 。 所 有 灰 度 大 于 或 等 于 阔 值 的 像素 被 判定 为 属于 特定 物体 ， 其 灰 度 值 为 255， 
否则 这 些 像素 点 被 排除 在 物体 区 域 以 外 ， 若 灰 度 值 为 0， 表示 背景 或 者 例外 的 物体 区 域 “ ”; 。 

二 值 化 方法 如 下 : 设 y(i, 让) 为 原 图 的 像素 值 ， 二 值 化 后 的 像素 值 为 *(i, j), i 为 给 定 的 阔 值 。 


(QUIS yG, DEI 
= quo S ert (1) 
当 原 图 像 中 像素 点 的 值 大 于 给 定 的 阔 值 ! 时 ， 把 这 点 的 像素 值 设 为 255， 若 原 图 像 中 像素 点 的 像素 值 
小 于 给 定 的 浆 值 +， 则 把 这 点 的 像素 值 设 为 0。 当 点 的 像素 值 为 255 时 ， 二 值 图 中 该 点 处 的 图 像 显示 
一 为 白色 ， 当 点 的 像素 值 为 0 时 ， 对 应 的 二 值 图 显示 为 黑色 。 相 应 地 ， 在 二 值 图 中 白色 部 分 主要 对 应 着 
-— 图 像 的 物体 、 形 状 、 轮 廓 等 ， 而 黑色 部 分 对 应 背景 。 
it 空间 观测 图 像 大 部 分 为 黑白 图 ， 主 要 体现 为 黑色 的 背景 和 白色 的 发 光 目 标 ， 针 对 这 一 特点 ， 把 观 
测 图 像 二 值 化 ， 可 有 效 地 增强 图 像 的 清晰 度 ， 阔 值 ; 的 选取 比较 关键 。 在 不 同 的 场景 中 ， 图 像 的 像素 
值 变化 比较 大 ， 就 需要 使 用 不 同 的 阔 值 ， 才 能 更 加 准确 地 分 割 出 运动 目标 ， 比 较 理想 的 方式 是 采用 自 
适应 阔 值 法 来 满足 不 同 的 场景 需求 。 考 虑 到 空间 运动 目标 的 特性 ， 也 可 以 采用 固定 的 阔 值 ， 经 过 试 
验 ， 在 空间 运动 目标 检测 中 ， 二 值 化 的 阔 值 可 以 设置 为 128。 
1.2 算法 实现 

帧 差 法 与 背景 减 除法 类 似 ， 事 实 上 它们 是 同一 种 运动 目标 检测 算法 的 两 种 不 同 的 变 体 ， 它 们 的 原 
理 都 是 通过 前 景 图 像 与 背景 图 像 作 差 运算 ， 从 而 检测 出 运动 目标 。 它 们 的 优点 是 算法 简单 ， 易 于 实 
现 ， 这 个 优点 也 使 得 它们 具有 较 大 的 应 用 空间 和 较 高 的 应 用 价值 。 

研究 结合 帧 差 法 和 背景 减 除法 做 了 一 点 改变 ， 没 有 把 每 一 帧 图 像 都 设置 为 背景 ， 而 是 间隔 一 段 时 
间 周 期 ， 把 当前 帧 更 新 为 背景 帧 ， 这 样 做 的 好 处 是 提高 了 算法 的 运行 速度 ， 而 且 可 以 把 进入 场景 后 静 
止 的 物体 快速 降级 为 背景 。 同 时 ， 也 没有 对 背景 模型 进行 统计 建 模 ， 更 新 周期 到 达 时 直接 把 当前 帧 更 
新 为 背景 ， 大 大 简化 了 背景 建 模 过 程 ， 其 中 背景 更 新 周期 选取 是 一 个 关键 的 技术 问题 ， 它 决定 着 检测 
结果 是 否 理想 ， 如 果 背 景 更 新 过 快 ， 前 后 两 次 检测 结果 会 琶 加 在 一 起 ， 得 到 错误 的 运动 目标 轮廓 图 ， 
背景 更 新 太 慢 ， 检 测 结果 会 出 现 大 量 空洞 ， 把 背景 更 新 周期 设置 为 0. 3 s， 可 以 得 到 理想 的 检测 结 
以 下 是 实现 原理 。 

Vt aC, 为 前 景 帧 中 第 大 个 像素 点 的 像素 值 ，!(i 放 为 背景 帧 中 第 大 个 像素 点 的 像素 值 ，o(i, j) 为 
运动 目标 第 个 像素 点 的 像素 值 ，width 表示 图 像 宽度 ，jeighu 表示 图 像 高 度 ，sum 为 差 的 绝对 值 之 和 。 


o(i, j) = lgG, j) - bG, j)|, (2) 
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width height 
sum = > > o0， j). (3) 


(2) 式 表示 把 前 景 图 像 第 个 像素 点 的 值 与 背景 图 像 中 第 左 个 像素 点 的 值 作 差 ， 然 后 取 绝 对 值 。(3) 式 中 
sum 表示 各 对 像素 点 求 差 后 的 绝对 值 之 和 。 
接 下 来 用 sum TZ E DUBIE 上 进行 比较 ， 有 两 种 情况 ; 


sum È íi, (4) 


sum «t. (5) 
当 sum 的 值 大 于 或 等 于 :1， 表 示 检 测 到 了 运动 目标 ， 当 sum 的 值 小 于 +， 表示 没有 检测 到 运动 目标 。 
sum. 值 的 选取 取决 于 当前 的 观测 场景 ，sum 是 图 像 检 测 结 果 中 的 像素 值 总 和 ， 不 同 的 运动 目标 检测 场 
景 ， 对 应 着 不 同 的 图 像 ， 它 们 的 像素 值 分 布 差异 较 大 ， 检 测 结果 中 图 像 的 像素 值 大 小 也 就 各 不 相同 ， 
所 以 要 能 准确 地 判断 是 否 检测 到 运动 目标 ， 就 需要 选取 一 个 恰当 的 阔 值 。 

ARES (B c 选取 过 小 ， 噪 声 或 背景 的 像素 值 之 和 大 于 1， 这 时 即使 没有 运动 目标 出 现 ， 也 错误 地 
判断 为 检测 到 了 运动 目标 ， 如 果 阐 值 1 选取 过 大 ， 当 出 现 运动 目标 时 ，sum 仍然 小 于 1， 结果 一 直 判 
断 为 没有 检测 到 运动 目标 。 观 测 的 背景 改变 ， 前 景 发 生 较 大 变化 ， 光 照 等 发 生变 化 ， 都 需要 调整 阔 值 
/， 才 能 得 到 正确 的 判断 结果 。 阔 值 的 选取 在 不 同 设备 、 不 同 图 像 通 道 、 不 同 噪声 等 情况 下 是 不 一 样 
的 ， 只 能 根据 当前 情况 下 的 场景 选取 ， 所 选取 的 阔 值 只 能 根据 当前 的 场景 进行 多 次 试验 获得 。 针 对 空 
N 间 运 动 目标 检测 背景 主要 是 天 空 ， 前 景 多 为 发 光 目 标 ， 空 间 运动 目标 的 场景 基本 固定 ， 所 以 阔 值 :可 
Liga MRA, zapatos RE, BER 1-5 000 为 宜 ， 当 观测 场景 中 出 现 的 运动 目 
o 标 较 少 时 选取 一 个 恰当 的 阔 值 :， 如 果 观 测 视野 中 出 现 了 较 多 运动 目标 ， 检 测 结 果 中 图 像 的 像素 值 必 
然 大 于 +， 这 时 能 够 正确 判断 已 经 检测 到 运动 目标 。 

算法 的 实现 过 程 描述 如 下 s 
(1) 从 CCD 像 机 中 取得 第 1 帧 图 像 作为 背景 帧 ， 把 该 帧 图 像 二 值 化 ; 
= (2) 从 CCD 像 机 中 取得 第 2 帧 图 像 作为 前 景 图 像 ， 把 该 帧 图 像 二 值 化 ; 
Y (3) 依 次 取出 前 景 图 中 第 个 像素 点 的 像素 值 (i, j) ， 背 景 图 中 的 第 大 个 像素 点 的 像素 值 5 Ci 
力 ， 把 这 两 个 像素 值 相 减 后 取 绝 对 值 ， 然 后 计算 所 有 绝对 值 之 和 。 如 果 绝 对 值 之 和 大 于 阔 值 :， 则 说 
明 前 两 张 图 像 差 别 较 大 ， 判 断 为 出 现 了 空间 运动 目标 ， 同 时 给 出 报警 信息 ; 如 果 绝 对 值 之 和 小 于 阔 值 
1， 说 明 前 后 两 张 图 像 无 显著 变化 ， 可 判断 为 场景 中 没有 出 现 运动 物体 ; 

(4) 周期 到 达 时 ， 把 当前 帧 更 新 为 背景 帧 ， 取 得 下 一 帧 图 像 作 为 前 景 帧 ， 返 回 (3) 。 


2 结果 与 分 析 


以 中 国 科学 院 紫 金山 天 文 台 姚 安 观测 站 篇 管 2 号 500 mm 口径 的 大 视 场 (2.1 x 2.1 ) 望 远 镜 作为 
实验 仪器 ， 采 用 数据 引导 捕获 的 方式 对 500 mm 口径 望远镜 拍摄 的 视频 素材 做 实验 。CCD 图 像 尺寸 是 
1 024 x 2 024， 像 素 值 为 16 位， 空间 运动 目标 的 大 小 一 般 为 8 像素 左右 。 空 间 运 动 目标 大 ， 所 占 的 像 
素 值 就 大 ， 空 间 运动 目标 小 ， 所 占 的 像素 值 就 小 。 

2.1 光照 变化 对 比 实验 

首先 ， 检 测 前 待 检 测 图 像 不 进行 二 值 化 ， 结 合 openev 技术 ， 直 接 使 用 帧 差 算 法 ， 进 行 运动 目标 
检测 。 实 验 结果 如 图 1、 图 2， 两 图 是 连续 两 帧 图 像 ， 因 为 图 1 和 图 2 中 都 没有 运动 目标 进入 ， 所 以 
它们 的 背景 完全 相同 ， 但 是 图 1 中 的 光照 较 弱 一 些 ， 图 2 中 的 光照 相对 较 强 。 

从 实验 结果 可 以 看 出 ， 图 1 和 图 2 表示 光照 变化 检测 结果 。 图 1 光照 较 弱 ， 图 2 光照 较 强 ， 两 帧 
图 像 之 间 光 照发 生 了 变化 ， 虽 然 图 1 和 图 2 中 都 没有 出 现 运 动 目标 ,但 光照 变化 引起 了 前 后 两 帧 图 像 
的 像素 值 发 生变 化 ， 造 成 前 后 两 帧 图 像 差 别 较 大 ， 结 果 显 示 为 检测 到 了 运动 目标 。 
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图 1 光照 弱 图 2 光照 强 
Fig.1 Light is weak Fig.2 Light is strong 


接 下 来 ,仍然 使 用 图 1 和 图 2 连续 的 两 帧 图 像 ， 背 景 完全 相同 ， 没 有 运动 目标 进入 。 采 用 本 文 算 
法 ， 在 检测 前 ， 对 图 1 和 图 2 的 检测 图 像 做 二 值 化 处 理 ， 再 使 用 改进 的 帧 差 算法 检测 运动 目标 ， 实 验 
结果 如 图 3 和 图 4。 


图 3 光照 弱 (算法 改进 后 ) 图 4 光照 强 (算法 改进 后 ) 
Fig.3 Light is weak Fig.4 Light is strong 


图 3 和 图 4 的 实验 为 改进 后 的 光照 变化 检测 结果 ， 在 没有 出 现 运 动 目标 的 情况 下 ， 虽 然 在 原 图 中 
光照 变化 很 强 ， 检 测 结果 提示 没有 发 现 运动 目标 ,说 明 检 测 结果 准确 。 
2.2 云层 变化 对 比 实验 

首先 , 待 检测 图 像 不 做 二 值 化 处 理 ， 结 合 opencv 技术 ， 直 接 使 用 改进 的 帧 差 算法 ， 进 行 运动 日 标 
检测 ， 实 验 结果 如 图 5~8。 图 5 和 图 6 是 连续 两 帧 图 像 ， 因 为 图 5 和 图 6 中 都 没有 运动 目标 进入 ， 所 
以 它们 的 背景 完全 相同 ,但 是 图 5 中 的 云层 相对 厚 一 些 ， 图 6 中 的 云层 相对 较 薄 。 

通过 实验 结果 可 以 发 现 : 在 图 5 和 图 6 中 虽然 没有 出 现 运 动 目标 ,， 但 由 于 受到 云层 变化 的 影响 ， 
却 错误 地 判断 为 检测 到 了 运动 目标 。 

接 下 来 ,仍然 使 用 图 5 和 图 6 连续 的 两 帧 图 像 ， 它 们 的 背景 完全 相同 ， 没 有 运动 目标 进入 。 采 用 
本 文 算法 ， 在 检测 前 对 图 5 和 图 6 的 图 像 做 二 值 化 处 理 ， 再 使 用 改进 的 帧 差 算 法 检测 运动 目标 ， 实 验 
结果 如 图 7 和 图 8。 由 图 7、 图 8 可 以 看 出 , 算法 改进 以 后 ， 在 没有 出 现 运动 目标 的 情况 下 ,虽然 云 
层 变化 很 大 ， 但 没有 检测 到 运动 目标 ， 达 到 了 预期 的 效果 。 
2.3 运动 目标 检测 实验 

从 2.1 节 和 2.2 节 实 验 可 以 看 出 ， 帧 差 算法 相对 容易 ， 但 帧 差 法 在 空间 运动 目标 检测 过 程 中 容易 
受到 光照 、 云 层 变化 的 影响 ， 会 得 到 错误 的 检测 结果 ， 在 没有 运动 目标 出 现 的 情况 下 ， 也 判断 为 检测 
到 运动 目标 。 研 究 结 果 表 明 : 在 检测 之 前 ， 对 待 检测 图 像 进 行 二 值 化 处 理 ， 能 有 效 地 降低 光照 、 云 层 
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等 噪声 因素 的 干扰 ， 更 准确 可 靠 地 检测 出 空间 运动 目标 。 


图 5 云层 较 厚 图 6 云层 较 薄 
Fig.5 Thick clouds Fig.6 Thin clouds 


图 7 云层 较 厚 (算法 改进 后 ) 图 8 云层 较 薄 (算法 改进 后 ) 
Fig.7 Thick clouds Fig.8 Thin clouds 


接 下 来 使 用 本 文 的 算法 对 空间 运动 目标 进行 检测 ， 图 9 是 原 视频 中 连续 的 3 帧 图 像 , 在 原 视 频 
中 ， 有 空间 运动 目标 从 右 下 和 角 往 左 上 角 方向 运动 ， 图 10 是 检测 前 先 对 图 9 做 二 值 化 ， 然 后 再 使 用 帧 
差 算 法 对 运动 目标 检测 的 结 

实验 结果 表明 ， 采 用 改进 算法 后 ， 有 效 降 低 了 光照 、 云 层 等 噪声 的 影响 ， 使 用 了 恰当 的 阔 值 后 能 
够 完好 地 检测 出 空间 运动 目标 ， 检 测 结果 更 加 准确 可 靠 。 


(b) 


图 9 原 视频 中 的 图 像 
Fig.9 The original Images 
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图 10 二 值 化 后 的 图 像 


Fig. 10 Images after binarization processing 


it 


本 文 提出 的 方法 有 效 可 行 ， 将 二 值 化 和 新 的 帧 差 算法 相 结 合 ， 在 一 定 程度 上 避免 了 光照 和 薄 云 层 
对 空间 运动 目标 自动 检测 的 干扰 ， 从 而 减少 运动 目标 的 误 判 ， 能 够 精确 、 灵 敏 地 检测 到 空间 运动 目 
标 ， 而 且 检 测 到 运动 目标 时 可 以 自动 发 出 报警 提示 用 户 ， 为 空间 运动 目标 的 跟踪 提供 了 一 种 新 的 思 
路 ， 为 实现 空间 运动 目标 自 适应 跟踪 提供 了 一 种 新 的 依据 。 

研究 表明 , 通过 二 值 化 和 新 的 帧 差 算法 相 结合 ， 提 高 了 望远镜 对 光照 和 云层 干扰 等 方面 的 处 理 能 
力 ， 为 适用 不 同 望 远 镜 的 自动 跟踪 、 自 动 搜 索 、 自 动 捕获 提供 更 加 有 效 可 行 的 方法 ， 特 别 是 对 定点 捕 
获 的 光学 望远镜 阵 和 篇 和 望远镜 阵 ， 在 空间 运动 目标 检测 时 能 够 发 挥 其 优越 性 ， 实 验 验 证 效果 明显 。 
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Application of an Improved Frame Difference Method in 
Space Moving Target Detection 
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Abstract: Space moving targets are often mistakenly detected even when they do not appear because the 
detection process is easily interfered by light, clouds and other factors. In order to solve this problem, we 
propose an improved frame difference algorithm, which combines the frame difference method with the 
background subtraction method and updates the current frame as the background frame periodically, namely, it 
makes the binarization processing to the images to be detected at the first step. This process can effectively 
eliminate such noise factors as light and clouds, and intensify the images of space targets, and then help the 
frame difference algorithm to detect space targets. According to the experiments, this method can effectively 
decrease the false detection rate of space moving targets. There is no need for the improved algorithm to put 
each updated frame as a background or make a statistical model of the background, so it improves the 
operating speed and simplifies the process of establishing the background. This algorithm is easy to implement 
and simple to operate. With low investment and high sensitivity it has great practical value. 

Key words: The frame difference method; Space target; Moving target detection; Binarization; Background 


subtraction method 


